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(S) Actuateur Jineaire. 

(57) L'actuateur lineaire est constitue d'un moteur electrique (13,20), d'un systeme (4) de deplacement 
d'une tige (42) et d'un dispositif de rappel (3). 

Pour toute position angulaire donnee du rotor (20), le systeme de deplacement d'une tige impose une 
position axiale longitudinate a une tige pouvant actionner une commande quelconque. Cette transmis- 
sion de mouvement est assuree par une liaison vis-ecrou (43, 45) ainsi que par une liaison a ciavette 
(41,44a). 

Le dispositif de rappel, constitue d'une lame de ressort spiral (30) dont une extremite est solidaire du 
bati (10) alors que I'autre extremite est fixee au rotor, permet de ramener le rotor, respectivement la tige 
mobile, en une position de depart en cas de disparition de la tension d'alimentation. 

Un tel dispositif est apte a commander un organe tel qu'une vanne, une soupape ou un clapet de 
ventilation devant imperativement revenir a une position determinee en cas de disparition de la tension, 
en cas d'incendie par exemple. 
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ACTUATEUR LINEAIRE 



La pr6sente invention concerne un actuateur 
lineaire constitu6 d'un moteur 6lectrique rotatif. d'une 
tige mobile en translation, de moyens de transmission 
de mouvement et de moyens de rappel en une post- s 
tion de depart de ladite tige mobile lorsque le moteur 
n'est plus aliments par une tension eiectrique. 

Des actuateurs Iin6aires de ce type sont utilises 
dans un grand nombre d'applications, en particulier 
dans des commandes de s6curite ou l'6iement w 
actionne par le moteur, qui peut etre par exemple une 
vanne, une soupape ou un cfapet de ventilation, doit 
revenir imp6rativement en une position pred6termi- 
n6e en cas de disparition de la tension d'alimentation, 
en cas d'incendie par exemple. 15 

Differents dispositifs ont 6te proposes a cet effet 
jusqu > ici;'qu6''Cd3'di3posiUfi5~soieni'de~typ'e - ^ie'ctrom'a- 
gnetique ou mecanique, ils sont g6n£ra!ement dispo- 
ses sur le reducteur qui suit le moteur et sont en 
consequence encombrants et de construction compli- 20 
qu6e. 

Un autre dispositrf est decrit dans ie brevet US- 
A-3,539,846 ou un moteur eiectrique, muni d'un dis- 
positrf de rappel a ressort, actionne une aiguille 
indicatrice ftxee au rotor; la faible 6nergie emmagasi- 25 
n6e dans le ressort de rappel permet de ramener 
I'aiguille a sa position de depart en cas de chute de 
tension, mais serait incapable d'actionner un element 
mecanique opposant un certain couple de resistance. 

Le brevet US-A-4, 764,696 propose un actuateur 30 
lineaire ou le mouvement longitudinal d'une tige est 
provoque par la rotation du rotor d'un moteur. Ce dis- 
positrf ne permet pas un retour de la tige en une posi- 
tion de depart en cas de chute de la tension 
d'alimentation du moteur. D'autre part, le mouvement 35 
de la tige etant uniquement longitudinal, la conception 
du joint dispose entre le bati et ladite tige est plus 
compliquee. 

A fin de remediera ces inconv6nients, I'actuateur 
lineaire selon Tinvention est constitu6 d'un moteur 40 
eiectrique, pouvant dtre un moteur pas-a-pas, dont le 
stator est solidaire du bati et dont le rotor entraine des 
moyens de transmission de mouvement a une tige 
mobile en translation et en rotation, de telle maniere 
qu'a chaque position angulaire du rotor corresponde 45 
une position axiale de la tige, independante de la 
force de resistance exercee sur ladite tige, ainsi que 
d'un dispositif de rappel de construction compacte et 
simple, constitue d'un element eiastiquement flexible, 
dispose entre le rotor et le stator ou le bati, et capable so 
d'emmagasiner une energie de rappel variable en 
fonction de la position angulaire du rotor, mais suffl- 
sante pour que, en ('absence de tension d'alimenta- 
tion sur le moteur, renergie de rappel se transmette 
aux moyens d transmission de mouvement afin de 55 
ramener la tige mobile en une position d depart ou 



de fin de course. Ce dispositif etant mecanique, son 
fonctionnement est absolument ind6pendant de tou- 
tes sources d'energie exterieures et garantit done un 
mouvement de rappet fiable du rotor, res pectiv erne nt 
de la tige mobile entratn6e par le rotor, en cas de 
chute de la tension d'alimentation. 

Dans ce but, I'actuateur lineaire selon 1'invention 
possede les caracteristiques mentionnees dans les 
revendications. 

Le dessin comportant une figure unique, repre- 
sentant une coupe axiate du dispositrf, permet de 
comprendre de facon explicite le fonctionnement d'un 
actuateur lineaire selon 1'invention, 

La forme d 'execution preferentielle de I'actuateur 
lineaire selon 1'invention com pre nd une partie fixe ou 
batii , urWpartie de rotor mobileeh rotation 2, un dis- 
positif de rappel 3 et un systfeme 4 de deplacement 
d'une tige mobile. 

La partie fixe 1 du dispositif com port e un bati 10 
en forme de boltier cytindrique dont le fond 1 1 pre- 
sents un eiargissement en forme de bride permettant 
la fixation du bati sur un element quelconque. Al'inte- 
rieurdu bati 10sontfix6s premierement un palier inte- 
rieur 12, destine a supporter le rotor, comme on le 
verra plus loin, d'autre part le stator 13 du moteur et 
troisiemement un support intermediaire 14 en forme 
de disque, qui supporte lui-m£me un second palier 1 5 
du moteur. Ce support intermediaire 14 pr6sente sur 
sa face tourn6e vers I'exterieur un logement cylindri- 
que plat 14a qui joue le r6le d'une cage et qui est 
ferme par un couvercle 14b. Enfin, un fond 16, 6gale- 
ment engage dans la paroi laterale cylindrique du bati 
10 et retenu par un anneau eiastique 17, ferme le dis- 
positif vers Carrie re. II presse les differents elements 
des parties fixes du dispositif les unes contre les 
autres par Tintermediaire d'une garniture eiastique 
17a. 

La partie de rotor mobile en rotation 2 comprend 
toutd'abord le rotor 20, supporte par un corps allonge 
21 de forme tubulaire, comportant un aiesage interne 
cylindrique 21a. Ce corps tubulaire 21 comporte a 
Tune de ses extremites un prolongement qui est 
engage dans le palier 12. A son autre extremite, le 
corps tubulaire 21 est relie a un embout 40, egale- 
ment tubulaire, faisant partie du systeme 4 de depla- 
cement d'une tige mobile, chass6 ou engage de force 
dans un eiargissement de I'aiesage 21a et qui pr6- 
sente une partie cylindrique engag6e a I'interi ur du 
palier 15. L cas 6ch6ant, le corps tubulaire 21 et 
I'embout40 pourraient §tre mouies ou injectes d'une 
seule piece. 

La structure du moteur, constitue par le stator 13 
etle rotor 20, nejoue pas un rflle determinant dans la 
construction d6crite. C moteur doit cependant satis- 
faire a certaines xigences: il faut qu'il puisse etre lie 
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a un dispositif de command qui peimett d f imposer 
au rotor 20, et par consequent au systeme 4dedep!a- 
cement d'une tige, des positions successives prescri- 
tes en fonction du temps, et cela independamment de 
la force ou du couple pouvant s'exercer sur ladite tige 
ou sur le rotor, et notamment independamment du 
couple impost par le dispositif de rappel 3, dont le 
fonctionnement est expliqu6 plus loin. Par exemple, le 
moteur peut etre du type pas-a-pas, de Tun parmi le 
tr6s grand nombre de types connus. 

Le systeme 4 de deplacement d'une tige est 
constitue de trois elements, premierement d'une tige 
cylindrique 42 qui sera reliee a un organe mobile 
qu'eile devra actionner par un mouvement axial lon- 
gitudinal, ledit organe mobile n'etant pas represent6 
ici; cette tige 42 traverse le fond 1 1 du bati 10a travers 
un dispositif d'etancheite comportant un joint annu- 
lare 11a, qui peut etre un joint torique ou un joint pro- 
file, et qui est maintenu en place par une bague sertie 
11b appuyant le joint 11a contre un siege annulaire 
11c. 

A son autre extremity le systeme 4 de deface- 
ment d'une tige est constitue d'un element de vis 43. 
La tige 42 et Telement de vis 43 sont pourvus chacun 
d'un embout cannele 42a et 43a qui sont engages I'un 
et I'autre dans les deux extremites d'une piece inter- 
mediate 44 en forme de douille dont la surface 
externe cylindrique est ajustee a Talesage 21a du 
corps tubulaire 21 supportant le rotor 20, de facon a 
pouvoir coulisser a Tinterieur de cet alesage. Comme 
on le voit au dessin, la douille 44 presente deux gor- 
ges laterales 44a qui sont diametralement opposees 
et dans chacune desquelles est engage un plot sail- 
lant en forme de clavette 41 solidaire de I'embout 40. 
Par ailleurs, cet embout 40 presente un alesage 
interne de meme diametre que Talesage 21a et qui, 
par consequent, peut coulisser sur la surface cylindri- 
que exteme de la douille 44 et sur Textremite de Pele- 
ment filete 43 qui est ajuste au meme diametre. 

Ainsi, le systeme 4 de deplacement d'une tige 42 
est solidaire du rotor 20 en rotation, mais peut coulis- 
ser longitudinalement selon I'axe de ce rotor. 

Le couvercle 14b qui ferme vers Texterieur la 
cage 14a porte encore un ecrou 45, tenu en place par 
une douille de fixation 46, et dont le taraudage corres- 
pond au filetage de rel6ment 43. Du fait de cette liai- 
son vis-ecrou entre le systeme 4 de deplacement 
d'une tige 42 et la partie fixe 1 1 on se rend compte que 
toute rotation due au rotor 20 entraTne un deplace- 
ment axial de la tige 42, combine a un mouvement de 
rotation de ladite tige. En cas de n6cessit6, un d6cou- 
plage de ces deux mouvements peut 6tre pr6vu, 
d'une maniere quelconque connue de la technique, 
surune partie externe (non representee) de la tige 42. 

Le dispositif de rappel 3 est constitue d'un ressort 
spiral 30, dont I*extr6mite ext6rieure est Ii6e a la face 
interne du logement 14a et I'extremite exterieure a un 
crochet 31 , analogue a la bonde des barillets de pie- 



ces d'horiogerie m6canique et fix6 sur une portee- 
cylindrique de I'embout 40 qui traverse le logement 
14a. Ce ressort spiral 30 est d'une construction sem- 
blable au ressort moteur des pieces d'horiogerie, 

5 c'est-a-dire qu'il peut emmagasiner une 6nergie suf- 
fisante pour imprimer au rotor 20, une rotation d'un 
nombre de tours predetermine, et cela sous un couple 
qui pratiquement peut etre relativement constant pen- 
dant la plus grande partie des mouvements de rota- 

10 tion. Afin d'assurer le bon fonctionnement du 
systeme, il est n6cessaire que le couple d'immobilisa- 
tion ou d'entrafnement exerc6 sur le rotor 20 soit en 
tout temps sup6rieur au couple exerc6 par le ressort 
30 sur I'embout 40; par contre, pour assurer le retour 

is du rotor a sa position initiate en cas de panne de cou- 
rant, il est n6cessaire que le couple de retention du 
moteur et de requipement qui lui est accoupie soit 
inferieur au couple exerc6 par le ressort 30, afin que 
ce dernier puisse imprimer au rotor 20 le nombre de 

20 tours n6cessaires afin de le ramener a sa position ini- 
tiate en cas d'absence de tension, respectivement de 
ramener la tige 42 a sa position de depart ou de fin 
de course. 

Vu qu'il n'est pas possible d'envisager un dispo- 

25 sitif de rappel a ressort dont la precision de fonction- 
nement soit telle que le rotor soit ramen6 exactement 
a sa position initiale, ceci independamment du depla- 
cement angulaire qui a 6t6 imprim6 au moteur et de 
la charge, eventuellement variable, qui lui est accou- 

30 piee, les caracteristiques du ressort de rappel seront 
telles que le rotor sera toujours ramene a sa position 
initiale en cas d'absence de tension d'alimentation, 
I'arret du rotor en cette position initiale 6tant deter- 
mine par un dispositif de fin de course m6canique dis- 

35 pos6 sur le r6ducteur et non repr6sent6 ici. 

Grace au dispositif de rappel 3, dont le fonction- 
nement a 6t6 d6crit auparavant, un actuateur lineaire 
selon cette forme d'ex6cution peut actionner, par 
exemple, une commande de vanne ou de soupape 

40 d'un circuit de s6curite, dont la fenmeture ou I'ouver- 
ture doit etre imperativement command6e en cas de 
panne de courant. Selon la forme d'ex6cution pr6fe- 
rentielle decrite, ce dispositif de rappel est incorpore 
dans le bfiti du moteur eiectrique; il serait tout a fait 

45 envisageable de pr6voir cet element de rappel sous 
une forme detach6e, qu'il serait possible de rajouter 
£ un actuateur Iin6aire conventionnel en le fixant d'un 
c6t6 e I'exterieur du bati et de I'autre cote e I'axe de 
rotation du moteur dudit actuateur lineaire. 

so Ainsi, Tactuateur Iin6aire selon invention est 

apte & faire prendre a un element commande 
n'importe quelle position longitudinale command6e 
par une position angulaire correspondante du rotor, 
cet 6l6ment commande revenant en une position de 

55 depart ou de fin de course en cas de disparition de la 
tension d'alimentation, ceci avec toute la fiabilite vou- 
lue, de par la construction m6canique simple du dis- 
positif. 
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Rev ndications 

1. Actuateur lineaire constitue d'un moteur electri- 
que rotatif comprenant un stator (13) solidair 

d'un bati (1 0) et un rotor (20), d'un systeme (4) de 5 
deplacement d'une tige (42) mobile en translation 
entre deux positions extremes, et de moyens de 
transmission de mouvement (41,44,43,45) asso- 
cies d'une part audit moteur electrique et d'autre 
part a ladite tige mobile, lesdits moyens de trans- 10 
mission de mouvement etant agences pour que 
les positions axiales successives de la tige repre- 
sented une fonction mathematique des positions 
angulaires du rotor, caracterise en ce que le 
moteur est agence et commande de maniere que, 15 
etant sous tension, i) impose au rotor des posi- 
tions angulaires successives prescrites, indepen- 
damment du couple s'exercant sur le rotor, et en 
ce qu'un-element-eiastiquernent-flexible (30) est 
dispose entre le rotor et le bati ou le stator, cet 20 
element etant capable de contenir une energie de 
rappel variable en fonction de ladite position 
angulaire du rotor et suffisante pour que, en 
Tabsence de tension sur le moteur, Tenergie de 
rappel se transmette par ledit rotor auxdits 25 
moyens de transmission de mouvement afin de 
ramener ladite tige mobile en une position axiale 
correspondant a une position de depart. 

2. Actuateur lineaire selon la revendication 1 , carac- 30 
tense en ce que ledit element elastiquement flexi- 
ble est un ressort spiral dont Tune des extremites 

est solidaire du rotor et dont I'autre extremite est 
liee au stator ou au bati. 

35 

3. Actuateur lineaire selon la revendication 2, carac- 
terise en ce que ledit element flexible est agence 
de facon a exercer surle rotor un couple qui, dans 
ladite position de depart, est superieur au couple 

de retention du moteur en I'absence de tension. 40 

4. Actuateur lineaire selon la revendication 2, carac- 
terise en ce que le couple exerce par le stator sur 
le rotor, quand le moteur est sous tension, est en 

tout temps superieur au couple maximum exerce 45 
par ledit element elastique sur le rotor. 

5. Actuateur lineaire selon la revendication 1 , carac- 
terise en ce que ledit systeme de deplacement 
d'une tige mobile est constitue d'un segment de so 
vis (43), d'un segment de tige d'actionnement 
(42) et d'une douille de liaison (44), le segment de 

vis et le segment de barre presentant a i'une de 
leurs extremites des embouts chasses dans les 
extremites de la douille. 55 

6. Actuateur lineaire selon la revendication 1 , carac- 
terise en ce que lesdits moyens de transmission 



de mouvement comprennent une liaison a cla- 
vette (41, 44a) entre la douille et le rotor ainsi 
qu'une liaison a vis t ecrou (43,45) entre le stator 
ou le bati et le systeme de deplacement de la tige 
mobile. 

7. Actuateur lineaire selon les revendications 5 et 6, 
caracterise en ce que ledit segment de vis dudit 
systeme de deplacement de la tige mobile est 
supporte par ledit ecrou, une portion de ladite tige 
mobile etant supportee par un joint d'etancheite 
(1 1 ) a anneau torique fixe. 

8. Actuateur lineaire selon les revendications 5 1 6, 
caracterise en ce que la douille presente dans sa 
face cylindrique externe une gorge longitudinale 
(44a) s'etendant sur toute sa longueur et dans 
laquelle est engage un element saillant (41) 
jouant le role de ciavette et amenage sur une sur- 
face interne d'alesage du rotor. 

9. Actuateur lineaire selon la revendication 1 , carac- 
terise en ce qu'une butee mecanique, disposee 
sur un r6ducteur solidaire du rotor, determine 
ladite position angulaire de depart du rotor, res- 
pectivement ladite position de depart de la tige 
mobile. 

10. Actuateur lineaire selon Tune des revendications 
precedentes, caracterise en ce que le mot ur 
electrique est un moteur pas-a-pas. 
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